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Keksinnon kohteena on menetelma tydkoneessa, jonka pydrastolia liikkuvan rungon (2) yhteyteen on sijoitettu ensimmaisen kier- 
tokohdan (1a) ympari ensimmaisessa kulmasektorissa liikkuva puomisto (1). Puomiston vapaassa paassa on tyovaiineisto (1b) 
tyokoneella suoritettavia tydsuorituksia varten, ja toisen kiertokohdan (3a) ympari toisessa kulmasektorissa liikkuva ohjaamo (3) 
tyokoneen kayttajaa varten. Puomiston (1 ) ja ohjaamon (3) liikkeiden yhteensovittamiseksi, erityisesti tarkoituksena optimoida ohjaa- 
mon (3) liikkeiden lukumSara toisiaan seuraavien, tyovalinetstolla (1) suoritettavien tydsuoritusten aikana ohjaamotle (3) valitaan 
tarkkailukulmasektori (4). Ohjaamoa (3) pidetaan paikailaan, mikaii tyovaiineisto (1b) on tarkkailukulmasektorissa. Taman jaikeen 
siirretaan ohjaamo (3) uuteen tarkkailukulmasektorin (4') sijaintiin, mikaii tyovaiineisto (1b) siirtyy edellisen tarkkailukulmasektorin 
(4) sijainnin ulkopuolelle. 
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Menetelma tyokoneessa 

Keksinnon kohteena on patenttivaatimuksen 1 johdanto-osan mukai- 
nen menetelma tyokoneessa. 

Erityisesti, mutta ei yksinomaan, keksinnon mukainen menetelma on 
tarkoitettu kaytettavaksi metsatyokoneissa, kuten kuormaimissa, har- 
vestereissa, em. yhdistelmana toimivissa harvesterikuormaimissa ja 
istutuskoneissa, joiden peruskonstruktio on edellisessa kappaleessa 
esitetyn kaltainen. Talloin siis puomisto seka ohjaamo ja/tai ohjaamos- 
sa oleva tyokoneen kayttajan istuin tai vastaava on kiinnitetty tyoko- 
neen rungon yhteyteen siten, etta toisaalta puomisto ja toisaalta oh- 
jaamo ja/tai ohjaamossa oleva tyokoneen kayttajan istuin voidaan toi- 
sistaan riippumatta kiertaa olennaisesti pystysuuntaisten kiertoakselien 
(ensimmainen ja toinen kiertokohta) ympari. Ohjaamossa olevan tyoko- 
neen kayttajan on tarkkailtava puomiston paassa olevaa, ja laajasekto- 
risia liikkeita suorittavaa tyovalineistoa tyosuoritusten edetessa, joten 
tavallisimmin ohjaamo on sovitettu seuraamaan useimpien nykyisten 
ratkaisujen mukaisesti jatkuvasti tyovalineiston liiketta. Tama on johta- 
nut siihen, etta tyokoneen kayttajan tyoolosuhteet eivat ole tyydyttavia, 
silla ohjaamo on jatkuvassa kiertoliikkeessa tyosuoritusten aikana oh- 
jaamon seuratessa puomiston paassa olevan tyovalineiston liikkeita. 

Taman keksinnon tarkoituksena on esittaa sellainen menetelma tyoko- 
neessa, jolla tunnetun tekniikan tason mukaiset epakohdat voidaan 
valttaa ja siten saavuttaa toimintokokonaisuus, joka toisaalta mahdollis- 
taa tehokkaat tyosuoritukset ja toisaalta mahdollistaa tyokoneen kayt- 
tajalle edulliset tyoskentelyolosuhteet. Naiden tarkoitusten saavuttami- 
seksi keksinnon mukaiselle menetelmalle on paaasiassa tunnus- 
omaista se, mika on esitetty patenttivaatimuksen 1 tunnusmerkki- 
osassa. 

Puomiston paassa olevan tyovalineiston suorittaessa tietyssa, valitussa 
tarkkailukulmasektorissa tyosuorituksia, esimerkiksi harvesterisovelluk- 
sessa puun kaatoa, karsintaa ja katkaisua, viimeksi mainittua tavalli- 
simmin tiettyyn kerayskohtaan, tyokoneen kayttajan rintamasuunta eli 
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ohjaamo ja tyokoneen kayttajan istuin tai vastaava ovat olennaisesti 
paikallaan tyokoneen rungon suhteen. Talloin tyokoneen ohjaamossa 
oleva tyokoneen kayttaja hallitsee kaikki visuaalista havainnointia vaa- 
tivat tyosuorituksen osat olennaisesti silmien liikkeilla ja tarvittaessa li- 
saksi kehon suhteen tapahtuvilla paan sivuttaisliikkeilla. Mikali tyova- 
lineisto siirtyy tarkkailukulmasektorin ulkopuolelle, siirretaan tyokoneen 
kayttajan rintamasuunta eli ohjaamo ja/tai tyokoneen kayttajan istuin tai 
vastaava kiertamalla toisen kiertokohdan ympari uuteen sijaintiin, jol- 
loin luonnollisesti myos tarkkailukulmasektorin suuntaus muuttuu ja 
tassa uudessa tarkkailukulmasektorin sijainnissa suoritetaan uusia tyo- 
suorituksia tyovalineistolla tyokoneen kayttajan rintamasuunnan ollessa 
paikallaan. Rintamasuunnalla tarkoitetaan tassa selityksessa suuntaa, 
joka yhtyy tarkkailukulmasektorin sektorikulman puolittajan suuntaan ja 
joka on suoraan eteenpain ihmisvartalon ollessa sijoittuneena symmet- 
risesti vartalon pystysuuntaisen keskiolinjan suhteen esim. istuma- 
asentoon. Tarkkailukulmasektorin sektorikulman karki on olennaisesti 
toisen kiertokohdan kohdalla ja tarkkailukulmasektoria rajaavat reunat 
"koostuvat" kahdesta kuvitteellisesta pystytasosta ja suuntautuvat 
sektorikulman karjesta vinottain rintamasuuntaan nahden. 

Eraan erityisen edullisen sovelluksen mukaisesti aloitetaan tyokoneen 
kayttajan siirto, tavoitteena sijoittaa tyokoneen kayttaja uuteen tarkkai- 
lukulmasektorin sijaintiin, oleellisesti samanaikaisesti ja samansuun- 
taisesti tyovalineiston siirtymasuunnan kanssa, kun tyovalineisto siirtyy 
edellisen tarkkailukulmasektorin sijainnin ulkopuolelle. Talla ratkaisulla 
saadaan uuden tarkkailukulmasektorin valintatoiminta valittomasti 
kayntiin ja samalla varmistetaan se, etta tyokoneen kayttaja pystyy yl- 
lapitamaan katsekontaktia edellisesta tarkkailukulmasektorista poistu- 
neeseen tyovalineistoon edullisessa tyoskentelyasennossa. 

Eraan tarkean sovelluksen mukaisesti valitaan tyokoneen kayttajan 
uusi tarkkailukulmasektorin sijainti, kun havaitaan, etta tyovalineiston 
Hike edellisen tarkkailukulmasektorin ulkopuolella tayttaa uuden tark- 
kailukulmasektorin valinnalle asetetun valintaparametrin maarittelyn. 
Edellisen sovelluksen ensimmaisen vaihtoehdon mukaisesti valitaan 
ensimmaiseksi valintaparametriksi ja siten kohdaksi, jonka perusteella 
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uuden tarkkailukulmasektorin sijainti valitaan, tyovalineiston ja tyova- 
lineiston liiketta seuraavan tyokoneen kayttajan tarkkailukulmasektorin, 
sopivimmin tarkkailukulmasektorin sivureunan kohtaamiskohta, mikali 
A) edellisen, tyokoneen rungon suhteen paikallaanpysyneen tarkkailu- 
kulmasektorin ulkopuolelle siirtyneen tyovalineiston siirtymasuunta 
muuttuu seka B) mikali tyovalineisto ja tyovalineiston liiketta seuraava, 
tyokoneen kayttajan tarkkailukulmasektori, sopivimmin tarkkailukulma- 
sektorin sivureuna kohtaavat toisensa. Edelleen sovelluksen toisen 
vaihtoehdon mukaisesti valitaan toiseksi valintaparametriksi yhdistelma 
a) valittu tyovalineiston miniminopeus ja b) valittu tyovalineiston enin- 
taan miniminopeudella liikkuma aika, jolloin C) tyovalineiston liikkuessa 
enintaan valitulla miniminopeudella ja D) mainitun miniminopeudella 
suoritetun liikkeen kestoajan ollessa vahintaan valittu aika, valitaan uu- 
den tarkkailukulmasektorin sijaintikohta tyovalineiston vaiheet C) ja D) 
toteuttavan sijaintikohdan perusteella. Tyypillisesti tilanne, jossa valin- 
taparametrin maarittelyt tayttyvat, on harvesterisovelluksessa seuraa- 
vaksi kaadettavaan puuhun tapahtuva tarttumisvaihe tai kaadetun puun 
rungon siirto prosessointikohtaan. Nailla vaihtoehtoisilla valintapara- 
metrin maarittelyilla pystytaan hallitsemaan uuden tarkkailukulmasekto- 
rin sijainnin valintatilanteet sen jalkeen, kun tyovalineisto on siirtynyt 
edellisen tarkkailukulmasektorin ulkopuolelle. 

Oheisissa muissa menetelmaan kohdistuvissa epaitsenaisissa patent- 
tivaatimuksissa on esitetty eraita muita keksinnon mukaisen menetel- 
man edullisia sovelluksia. 

Seuraavassa selityksessa havainnollistetaan lahemmin keksinnon mu- 
kaista menetelmaa oheisen piirustuksen esittamaan sovellukseen vii- 
taten. Piirustuksessa 

kuva 1 esittaa kaaviollisesti paalta katsottuna menetelman normaa- 
lia soveltamista, jolloin puomisto ja sen paassa oleva tyova- 
lineisto ovat sijoittuneena tarkkailukulmasektoriin ja oh- 
jaamo ja/tai ohjaamossa oleva istuin tai vastaava on pai- 
kallaan, 
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esittaa kaaviollisesti paalta katsottuna menetelman 
soveltamisen tilannetta, jossa puomiston paassa oleva tyo- 
valineisto on siirtynyt tarkkailukulmasektorin ulkopuolelle ja 
ohjaamon ja/tai ohjaamossa oleva istuimen tai vastaavan 
siirto alkaa, 

esittaa kaaviollisesti paalta katsottuna tilannetta, puomiston 
paassa oleva tyovalineisto on edellisen tarkkailukulmasek- 
torin ulkopuolelle suuntautuneen liikkeensa jalkeen muutta- 
nut liikesuuntaansa vastakkaissuuntaiseksi ja kohtaa oh- 
jaamon ja/tai ohjaamossa oleva istuimen tai vastaavan liik- 
keen mukana liikkuvan tarkkailukulmasektorin sivureunan, 

kuva 3b esittaa puolestaan edelleen kaaviollisesti paalta katsottuna 
15 tilannetta, jossa puomiston paassa oleva tyovalineisto on 

liikkunut esim. oleellisesti samaan suuntaan sen jalkeen, 
kun se on poistunut edellisesta tarkkailukulmasektorista ja 
valintaparametrin maarittelyarvo on tayttynyt (esim. seuraa- 
van tyosuorituksen aloitusvaihe), jolloin ohjaamo ja/tai oh- 
20 jaamossa oleva istuin tai vastaava on valitun tarkkailukul- 

masektorin suuntaustavan mukaisesti pysahtynyt uuteen 
tarkkailukulmasektorin sijaintiin, ja 

kuva 4 esittaa samoin paalta katsottuna kaaviollisesti uudessa tark- 
25 kaiiukulmasektorin sijainnissa puomiston paassa olevalla 

tyovalineistolla suoritettavia tyovaiheita. 

Seuraavassa selityksessa keksinnon mukaista menetelmaa havainnol- 
listetaan pelkastaan ohjaamon liikkeisiin perustuvan sovelluksen mu- 
30 kaisena. On selvaa, etta vastaavat toiminnot ovat toteutettavissa ana- 
logisesti kiintealla ohjaamolla varustetussa tyokoneessa olevalla liikku- 
valla istuimella tai vastaavalla, samoin kuin liikkuvan ohjaamon ja liik- 
kuvan istuimen tai vastaavan yhdistelmalla. 

35 Kuvissa 1-4 on esitetty viitenumerolla 1 puomisto, joka on ensimmai- 
sesta paastaan kiinnitetty tyokoneen, kuten metsatyokoneen runkoon 2 


kuva 2 


kuva 3a 
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(esitetty kaaviollisesti katkoviivoin kuvissa 1-4). Keksinnon mukainen 
menetelma perustuu siihen, etta menetelman soveltamisen aikana 
runko 2 on maaston suhteen olennaisesti liikkumaton ja paikallaan py- 
syva. Kun tyokoneen runkoa 2 siirretaan seuraavaan tyoskentelypaik- 
5 kaan, voidaan menetelman soveltamista jatkaa ko. tyoskentelypaikan 
tarjoamien mahdollisuuksien puitteissa. Vastaavasti ohjaamo 3 on sa- 
moin kiinnitetty tyokoneen runkoon 2. Runko 2 on varustettu pyoras- 
tolla maastossa liikkumista varten. Tamantapaiset tyokonesovellukset 
entyisesti metsatyokonesovellukset, ovat yleisesti tunnettuja, joten nii- 
10 den yksityiskohtaista konstruktiota ei tassa yhteydessa ole tarve la- 
hemmin selvittaa, vaan viitataan nailta osin alan patenttikirjallisuuteen. 

Puomisto 1 on kiinnitetty rungon 2 yhteyteen ensimmaisen pystysuun- 
taisen kiertokohdan 1a ympari ensimmaisessa kulmasektorissa EKS 
l.ikkuvaksi. Kun otetaan vertailusuoraksi rungon 2 pituussuuntainen 
keskiol.nja K kuvassa 1, ensimmainen kulmasektori EKS on puomiston 
1 osalta keskiolinjan K suhteen tavallisimmin ±95° - ± 120°. Puomiston 
1 vapaassa paassa on tyovalineisto 1b tyokoneella suoritettavia tyo- 
suontuksia varten. Metsakonesovelluksissa tama tyovalineisto 1b voi 
olla kuormain, harvesteri, em. yhdistelmana toimiva harvesterikuormain 
tai istutusyksikko kayttbsovelluksen mukaisesti. 

Ohjaamo 3 puolestaan on jarjestetty toisen pystysuuntaisen kiertokoh- 
dan 3a ympari toisessa kulmasektorissa TKS kiertymalla liikkuvaksi 
Ohjaamoon 3 on normaalin kaytannon mukaisesti jarjestetty kiintea tai 
samoin toisen pystysuuntaisen kiertokohdan 3a ympari pyorivaksi jar- 
jestetty istuin tyokoneen kayttajaa varten. Ohjaamo 3 on varustettu 
olennais.lta osiltaan lapinakyvalla seinamarakenteella. Toinen kulma- 
sektori TKS on edella mainitun keskiolinjan K suhteen tavallisimmin 
30 ±45° - ± 90°. Keksinnon perusajatuksen mukaisesti ohjaamolle 3 on 
val.ttu tarkkailukulmasektori 4, joka voidaan valita tyosuorituksen tai 
tyokoneen kayttosovelluksen mukaisesti. Tavallisimmin tarkkailukul- 
masektorin sektorikulma on 10°-110°, sopivimmin 35 c -80° ja edulli- 
sesti 25°-60°. 

35 


20 


25 
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Kuvassa 1 on esitetty norrnaalia tyosuoritusten soveltamistilannetta, 
jolloin tyovalineisto 1b on sijoittuneena ohjaamon 3 sijaintia vastaavaan 
tarkkailukulmasektoriin 4 ja ohjaamo 3 on paikallaan. Tyovalineistolla 
1b voidaan nyt suorittaa kaikkia tyosuorituksia, jolloin naiden, istuimen 
yhteydessa olevin hallintalaitteiden avulla suoritettavien tyosuoritusten 
seuranta tapahtuu siten, etta tyokoneen kayttaja seuraa katsekontaktia 
yllapitaen eli mahdollisesti paan liikkein avustaen silmillaan tyova- 
lineiston 1 b liikkeita tarkkailukulmasektorissa 4. 

Kun kuvan 1 mukaisessa tilanteessa on edetty vaiheeseen, jossa ko- 
konaistyosuorituksen etenemisen kannalta on tarpeellista poistua tark- 
kailukulmasektorista 4, siirrytaan esimerkinomaisesti kuvan 2 tilantee- 
seen, jossa puomiston 1 paassa oleva tyovalineisto 1b on siirtynyt (jat- 
kossa edellisen) tarkkailukulmasektorin 4 paalta katsottuna oikean si- 
vureunan 4a ylL Tama siirtyma voidaan havaita sopivalla anturiteknii- 
kalla, jolla ensinnakin valitaan tarkkailukulmasektorin suuruus ohjaa- 
mossa 3 ja toisaalta sijoittamalla sopiva anturi puomiston ja/tai tyova- 
lineiston 1b yhteyteen. Menetelman edullisen sovelluksen mukaisesti 
aloitetaan tyokoneen kayttajan siirto, tavoitteena saavuttaa uusi tark- 
kailukulmasektori, oleellisesti samanaikaisesti ja samansuuntaisesti 
tyovalineiston 1b siirtymasuunnan kanssa (nuoli OS, ohjaamon 3 kierto 
myotapaivaan kuvassa 2), kun tyovalineisto 1b siirtyy edellisen tark- 
kailukulmasektorin 4 sijainnin ulkopuolelle. 

Kuvan 2 mukaisesta tyovalineiston 1b ja edellisen tarkkailukulmasekto- 
rin 4 sijainnin keskinaisesta asemasta edetaan tyovalineiston 1b ko. 
tyosuoritusten vaatimukset tayttavien jatkoliikkeiden mukaisesti joko 
kuvan 3a tai kuvan 3b esittamiin tilanteisiin. Talloin valitaan tyokoneen 
kayttajan uusi tarkkailukulmasektorin 4' sijainti, kun havaitaan. etta tyo- 
valineiston 1b Hike edellisen tarkkailukulmasektorin 4 ulkopuolella 
tayttaa valintaparametrin maarittelyn. 

Kuvan 3a mukaisesti valitaan ensimmaiseksi valintaparametriksi ja si- 
ten uuden tarkkailukulmasektorin 4' sijainnin valintaperusteeksi toi- 
saalta tyovalineiston 1b ja toisaalta tyovalineiston 1b liiketta seuraavan 
ja tyokoneen kayttajan mukana liikkuvan tarkkailukulmasektorin L4 va- 
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litun kohdan, sopivimmin tarkkailukulmasektorin L4 sivureunan 4a 
kohtaamiskohta. Tama kohtaaminen tapahtuu ensimmaisen valintapa- 
rametrin maarittelyt tayttaen, mikali edellisen tarkkailukulmasektorin 4 
ulkopuolelle siirtyneen tyovalineiston 1b (kuva 2) siirtymasuunta muut- 
5 tuu (kuvan 2 myotapaivaisesta ensimmaisen kiertokohdan ympari ta- 
pahtuvasta liikkeesta kuvan 3a mukaisesti vastapaivaiseksi) seka mi- 
kali tyovalineisto 1b ja tyovalineiston 1b liiketta seuraava, tyokoneen 
kayttajan mukana liikkuva valittu tarkkailukulmasektori L4 kohtaavat 
toisensa, toisin sanoen tyovalineisto 1b siirtyy sita kohti liikkuvan tark- 
10 kailukulmasektorin L4 alueelle. 

Kuvan 3b mukaisesti valitaan toiseksi valintaparametriksi yhdistelma a) 
valittu tyovalineiston 1b miniminopeus ja b) valittu tyovalineiston 1b 
enintaan miniminopeudella liikkuma aika, jolloin tyovalineiston 1b liik- 

15 kuessa enintaan valitulla miniminopeudella ja liikkeen kestoajan ylitta- 
essa valitun ajan, valitaan tyovalineiston 1b ko. sijainti uuden tarkkailu- 
kulmasektorin 4' sijainnin valinnan perusteeksi. Talloin kaytannossa 
tyovalineiston 1b miniminopeus on eraan sovelluksen mukaisesti yksi 
metri sekunnissa (1 m/s; kohta a) ja aika on kaksi sekuntia (2 s; 

20 kohta b). Mikali tyovalineisto 1b pysahtyy kokonaan aika, joka tayttaa 
valintaparametrin maarittelyn on kolme sekuntia (3 s). Kuvassa 3b on 
esitetty tilanne, jossa tyovalineisto 1b on liikkuvan tarkkailukulmasekto- 
rin L4 alueella toisen valintaparametrin maarittelyn tayttyessa. 

25 Valintaparametrin tayttyessa suoritetaan kuvien 3a ja 3b mukaisissa 
vaihtoehdoissa ohjaamon 3 siirto uuteen tarkkailukulmasektorin 4' si- 
jaintiin siten, etta tyovalineiston 1b uuden paikallaanpysyvan tarkkailu- 
kulmasektorin 4' keskio, sopivimmin sektorikulman puolittaja 4b' oleelli- 
sesti kulkee tyovalineiston 1b edellisen tarkkailukulmasektorin 4 ulko- 

30 puolelle suuntautuneen liikkeen valintaparametrin vaatimukset taytta- 
vassa liikkuvan tarkkailukulmasektorin L4 ja tyovalineiston 1b koh- 
taamiskohdassa (ensimmainen valintaparametri EV, kuva 3a), tyova- 
lineiston 1b liikkeen hidastumisalueella tai tyovalineiston 1b liikkeen 
paatepisteessa (toinen valintaparametri TV ? kuva 3b). Tyokoneella ta- 

35 pahtuvaa tyoskentelya jatketaan kuvien 3a ja 3b jalkeen kuvan 4 mu- 
kaisesti ohjaamon 3 sijaitessa uudessa tarkkailukulmasektorissa 4' niin 
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kauan, kun tyovalineisto 1b on sijoittuneena uuden paikallaanpysyvan 
tarkkailukulmasektorin 4' afueelle. 
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Patenttivaatimukset : 

1. Menetelma tyokoneessa, jonka pyorastolla liikkuvan rungon (2) yh- 
5 teyteen on sijoitettu istuimella tai vastaavalla varustettu ohjaamo (3) 
tyokoneen kayttajaa varten, jolloin ohjaamo (3) ja/tai tyokoneen kayt- 
tajan istuin tai vastaava on jarjestetty toisen kiertokohdan ympari toi- 
sessa kulmasektorissa liikkuvaksi, ja puomisto (1), joka on ensimmai- 
sen kiertokohdan ympari ensimmaisessa kulmasektorissa liikkuva ja 

10 jonka vapaassa paassa on tyovalineisto (1b) tyokoneella suoritettavia 
tyosuorituksia varten, tunnettu siita, etta puomiston (1) ja tyokoneen 
kayttajan liikkeiden yhteensovittamiseksi, erityisesti tarkoit jksena opti- 
moida tyokoneen kayttajan liikkeiden lukumaara toisiaan seuraavien, 
puomiston (1) liikkeisiin perustuvien ja tyovalineistolla (1b) suoritetta- 

15 vien tyosuoritusten aikana, menetellaan seuraavasti: 

- valitaan tyokoneen kayttajan tarkkailukulmasektori (4), tai 
vastaava, ja tarkkailukulmasektorin (4) sijainti siten, etta 
tyovalineisto (1b) sijoittuu kyseiseen tarkkailukulmasektoriin 

20 (4), 

- pidetaan tyokoneen ohjaamo (3), istuin tai vastaava paikal- 
laan, mikali tyovalineisto (1b) on tyosuoritusten aikana tark- 
kailukulmasektorissa (4), 

- valitaan uusi tarkkailukulmasektorin (4 1 ) sijainti, mikali 
25 tyovalineisto (1b) siirtyy edellisen tarkkailukulmasektorin (4) 

ulkopuolelle ja havaitaan, etta tyovalineiston (1b) Hike tayt- 
taa sen valintaparametrin maarittelyn, joka on asetettu uu- 
den tarkkailukulmasektorin (4') valintaa varten, ja 

- siirretaan tyokoneen ohjaamo (3), istuin tai vastaava uuteen 
30 tarkkailukulmasektorin (4 1 ) sijaintiin siten, etta tyovalineisto 

(1b) on uudessa tarkkailukulmasektorissa (4'). 

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta 
aloitetaan tyokoneen ohjaamon (3), istuimen tai vastaavan siirto, tavoit- 
35 teena sijoittaa tyokoneen kayttaja uuteen tarkkailukulmasektorin (4') 
sijaintiin, oleellisesti samanaikaisesti ja samansuuntaisesti tyovalineis- 
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(1b) siirtymasuunnan kanssa, kun tyovalineisto (1b) siirtyy edellisen 
tarkkailukulmasektorin (4) sijainnin ulkopuolelle. 

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, tunnettu siita, 
etta seurataan tyokoneen ohjaamon (3), istuimen tai vastaavan avulla 
tyovalineiston (1b) liiketta, kun tyovalineisto (1b) on siirtyneena edelli- 
sen tarkkailukulmasektorin (4) ulkopuolelle. 

4. Jonkin patenttivaatimuksista 1 - 3 mukainen menetelma, tunnettu 
siita, etta valitaan ensimmaiseksi valintaparametriksi ja siten kohdaksi, 
jonka perusteella uuden tarkkailukulmasektorin (4') sijainti valitaan, tyo- 
valineiston (1b) ja sen liiketta seuraavan tyokoneen kayttajan tarkkailu- 
kulmasektorin (L4) kohtaamiskohta, sopivimmin tyovalineiston (1b) ja 
kyseisen tarkkailukulmasektorin (L4) reunan kohtaamiskohta, jolloin 
kyseinen kohta valitaan ensimmaiseksi valintaparametriksi mikali seka 
A) etta B) toteutuvat (A: edellisen tarkkailukulmasektorin (4) ulkopuo- 
lelle siirtyneen tyovalineiston (1b) siirtymasuunta muuttuu, ja B: tyova- 
lineisto (1b) ja sen liiketta seuraava, tyokoneen kayttajan tarkkailukul- 
masektori (L4) kohtaavat toisensa, sopivimmin tyovalineisto (1b) ja ky- 
seisen tarkkailukulmasektorin (L4) reuna kohtaavat toisensa). 

5. Jonkin patenttivaatimuksista 1 - 3 mukainen menetelma, tunnettu 
siita, etta valitaan toiseksi valintaparametriksi yhdistelma a) ja b) (a: va- 
littu tyovalineiston (1b) miniminopeus, ja b: valittu tyovalineiston (1b) 
enintaan miniminopeudella liikkuma aika), jolloin mikali seka C) etta D) 
toteutuvat (C: tyovalineiston (1b) liikkuessa enintaan valitulla minimino- 
peudella, ja D: mainitun miniminopeudella suoritetun liikkeen kestoajan 
ollessa vahintaan valittu aika), niin valitaan uuden tarkkailukulmasekto- 
rin (4") sijaintikohta vaiheet C) ja D) toteuttavan tyovalineiston (1b) si- 
jaintikohdan perusteella. 

6. Jonkin patenttivaatimuksista 1 - 5 mukainen menetelma, tunnettu 
siita, etta suoritetaan tyokoneen ohjaamon (3), istuimen tai vastaavan 
siirto uuteen tarkkailukulmasektorin (4') sijaintiin siten, etta tyovalineis- 
ton (1b) uuden tarkkailukulmasektorin (4') keskib, sopivimmin sektori- 
kulman puoiittaja (4b') oleellisesti kulkee tyovalineiston (1b) sen sijain- 
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nin kautta, joka tyovalineiston (1b) edellisen, tarkkailukulmasektorin (4) 
ulkopuolelle suuntautuneen liikkeen jalkeen tayttaa uuden tarkkailu- 
kulmasektorin (4') valinnalle asetetun valintaparametrin maarittelyn. 

5 7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta 
valitaan tarkkailukulmasektorin (4, 4') sektorikulman suuruus. 

8. Patenttivaatimuksen 1 tai 7 mukainen menetelma, tunnettu siita, 
etta valitaan tarkkailukulmasektorin (4, 4') sektorikulmaksi 10° - 110°, 

1 0 sopivimmin 35° - 80° ja edullisesti 25° - 60°. 

9. Patenttivaatimuksen 1 tai 5 mukainen menetelma, tunnettu siita, 
etta valitaan toiseksi valintaparametriKSi yhdistelma a): valittu tyova- 
lineiston (1b) miniminopeus, jolloin miniminopeus on yksi metri sekun- 

15 nissa (1 m/s), ja b): valittu tyovalineiston (1b) enintaan miniminopeu- 
della liikkuma aika, jolloin aika on vahintaan kaksi sekuntia (2 s). 

10. Jonkin patenttivaatimuksista 1, 5 tai 9 mukainen menetelma, tun- 
nettu siita, etta valitaan toiseksi valintaparametriksi yhdistelma a): va- 

20 littu tyovalineiston (1b) miniminopeus, jolloin miniminopeus on nolla 
metria sekunnissa (0 m/s) eli tyovalineisto (1b) on pysahtynyt, ja b): va- 
littu tyovalineiston (1b) enintaan miniminopeudella liikkuma aika, jolloin 
aika on vahintaan kolme sekuntia (3 s). 
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Patentkrav : 

1 . Forfarande i en arbetsmaskin, vars med en hjulsats rdrliga stomme 
(2) ar forsedd med en med ett sate eller dylikt utrustad fdrarkabin (3) 
for arbetsmaskinens fbrare, varvid forarkabinen (3) och/eller satet eller 
dylikt for arbetsmaskinens forare ar anordnat rorligt kring en andra vrid- 
punkt i en andra vinkelsektor, och en bomsats (1), som ar rorligt kring 
en forsta vridpunkt i en forsta vinkelsektor och vars fria ande ar forsedd 
med arbetsredskap (1b) for arbetsprestationer som skall utforas med 
arbetsmaskinen, kannetecknat av att for att passa ihop rorelser av 
bomsatsen (1) och arbetsmaskinens forare, sarskilt i avsikt att optimera 
antalet rorelser av arbetsmaskinens forare under varandra efterfoljande 
arbetsprestationer som ar baserade pa bomsatsens (1) rorelser och 
som skall utforas med arbetsredskapet (1b), man gar till vaga pa fbl- 
jande satt: 

— man valjer en observationsvinkelsektor (4), eller dylikt, for 
arbetsmaskinens forare, och ett lage for observationsvinkel- 
sektorn (4) sa, att arbetsredskapet (1b) placerar sig i sagda 
observationsvinkelsektor (4), 

— man haller arbetsmaskinens fdrarkabin (3), sate eller dylikt 
pa sin plats, om arbetsredskapet (1b) ar i observations- 
vinkelsektorn (4) under arbetsprestationerna, 

— man valjer ett nytt lage for observationsvinkelsektom (4"), 
om arbetsredskapet (1b) forflytter sig utanfdr den tidigare 
observationsvinkelsektom (4) och man konstaterar, att 
arbetsredskapets (1b) rorelse uppfyller den definiering av 
urvalsparametern som ar satt for urvalet av den nya 
observationsvinkelsektom (4'), och 

— man forflytter arbetsmaskinens fdrarkabin (3), sate eller 
dylikt till det nya laget for observationsvinkelsektom (4') sa, 
att arbetsredskapet (1b) ar i den nya observationsvinkel- 
sektom (4'). 

2. Forfarande enligt patentkrav 1 , kannetecknat av att man bdrjar 
fdrflyttningen av arbetsmaskinens fdrarkabin (3) ; sate eller dylikt i av- 
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sikt att placera arbetsmaskinens forare i det nya laget for observations- 
vinkelsektorn (4') vasentligen samtidigt och parallellt med riktningen av 
arbetsredskapets (1b) fbrflyttning, nar arbetsredskapet (1b) fdrflytter sig 
utanfor laget av den tidigare observationsvinkelsektorn (4). 

5 

3. Forfarande enligt patentkrav 1 eller 2, kannetecknat av att man 
med arbetsmaskinens fdrarkabin (3), sate eller dylikt foljer arbetsred- 
skapets (1b) rorelse, nar arbetsredskapet (1b) ar forflyttat utanfor den 
tidigare observationsvinkelsektorn (4). 

10 

4. Forfarande enligt nagot av patentkraven 1-3, kannetecknat av att 
man valjer som den forsta urvalsparametem och darigenom som 
punkten, pa basen av vilken laget for den nya observationsvinkel- 
sektorn (4') valjs, kontaktpunkten av arbetsredskapet (1b) och obser- 

15 vationsvinkelsektorn (L4) av arbetsmaskinens forare som foljer dess 
rorelse, fbretradesvis kontaktpunkten av arbetsredskapet (1b) och 
kanten av sagda observationssektor (L4), varvid sagda punkt valjs som 
den forsta urvalsparametem om bade A) och B) fbrverkligas (A: 
fbrflyttningsriktningen av arbetsredskapet (1b) som forflyttat sig utanfor 

20 den tidigare observationsvinkelsektorn (4) forandrar sig och B: arbets- 
redskapet (1b) och den dess rorelse fbljande observationsvinkelsektorn 
(L4) av arbetsmaskinens forare mdter, foretradesvis arbetsredskapet 
(1b) och kanten av sagda observationsvinkelsektor (L4) moter). 

25 5. Forfarande enligt nagot av patentkraven 1-3, kannetecknat av att 
man valjer som den andra urvalsparametem kombinationen a) och b) 
(a: den for arbetsredskapet (1b) valda minimihastigheten och b: den 
valda tiden, i vilken arbetsredskapet (1b) har rbrt sig med hogst sagda 
minimihastighet), varvid om bade C) och D) fbrverkligas (C: 

30 arbetsredskapet (1b) ror sig med hogst den valda minimihastigheten 
och D: varaktigheten av sagda rorelse med sagda minimihastighet ar 
minst den sagda tiden), sa valjs laget for den nya observationsvinkel- 
sektorn (4') pa basen av arbetsredskapets (1b) lage som fbrverkligar 
skeden C) och D). 

35 
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6. Forfarande enligt nagot av patentkraven 1-5, kannetecknat av att 
man utfor forflyttningen av arbetsmaskinens forarkabin (3), sate eller 
dylikt till det nya laget av observationsvinkelsektorn (4') sa, att centret 
av den nya observationsvinkelsektorn (4') for arbetsredskapet (1b), 

5 foretradesvis bisektrisen (4b') av sektorvinkeln, vasentligen stracker sig 
genom det lage av arbetsredskapet (1b), som efter arbetsredskapets 
(1b) fdregaende, utanfor observationsvinkelsektorn (4) riktade rorelse 
uppfyller definitionen av urvalsparametern som ar satt for urvalet av 
den nya observationsvinkelsektorn (4'). 

10 

7. Forfarande enligt patentkrav 1 , kannetecknat av att man valjer 
sektorvinkelns storlek for observationsvinkelsektorn (4, 4'). 

8. Forfarande enligt patentkrav 1 eller 7, kannetecknat av att man 
15 valjer som sektorvinkeln for observationsvinkelsektorn (4, 4') 10°-110°, 

foretradesvis 35°-80° och som formanltgast 25°-60°. 

9. Forfarande enligt patentkrav 1 eller 5, kannetecknat av att man 
valjer som den andra urvalsparametern kombinationen a): den for 

20 arbetsredskapet (1b) valda minimihastigheten, varvid minimihastig- 
heten ar en meter i sekunden (1 m/s), och b): den av arbetsredskapet 
(1b) med hogst minimihastigheten forflyttade tiden, varvid tiden ar 
minst tva sekunder (2 s). 

25 10. Forfarande enligt nagot av patentkraven 1 , 5 eller 9, kannetecknat 
av att man valjer som den andra urvalsparametern kombinationen a): 
den for arbetsredskapet (1b) valda minimihastigheten, varvid minimi- 
hastigheten ar noil meter i sekunden (0 m/s), dvs arbetsredskapet (1b) 
stannar stilla, och b): den av arbetsredskapet (1b) med hogst minimi- 

30 hastigheten forflyttade tiden, varvid tiden ar minst tre sekunder (3 s). 
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